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The piezoelectric actuator is a voltage spring system that behaves in similar 
characteristic to mechanical mass spring system. It converts electrical signal to 
physical displacement. The displacements profile of the piezoelectric actuator shifts 
due to hysteresis and creep during actuation. Static models of piezoelectric actuator 
were developed with different equations in the past. However, static (non-dynamic) 
piezoelectric actuator models were not represented by single transfer function. 
Furthermore, the modelling of dynamic (vibrating) piezoelectric actuator was not 
considered.  In this work, we presented the behaviour of the piezoelectric actuator in 
terms of mechanical displacement from applied electric potential. The transfer 
function mathematical model was generated representing the actuator characteristics. 
The vibration model that can vibrate at desired frequency of the actuator was also 
developed. The models were developed by system identification from experimental 
results. A high resolution microscope together with the image processing technique 
was used to obtain the system characteristics. Simulation using Matlab simulink was 
used to validate the experiment (The hysteresis was reduced by 90 % and the vibration 
was reduced to 97 %.). These models can be used to develop the controller for 
controlling vibration profile. It can also be used for desired micro actuation. It can also 
be used for desired micro actuation.   
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Penggerak piezoelektrik ialah satu sistem spring voltan yang mempunyai ciri 
yang sama dengan sistem spring jisim mekanikal. Ia menukarkan isyarat elektrik 
kepada perpindahan fizikal. Profil perpindahan penggerak piezoelektrik beranjak 
disebabkan oleh histeresis dan rayapan semasa pergerakan. Sebelum ini, model statik 
penggerak piezoelektrik telah dibuat menggunakan persamaan yang berlainan. 
Walaubagaimanapun model statik (bukan dinamik) penggerak piezoelektrik tersebut 
tidak diwakili oleh fungsi perpindahan tunggal seterusnya. Permodelan penggerak 
piezoelektrik dinamik (getaran) tidak dipertimbangkan. Dalam hal ini, kelakuan 
penggerak piezoelektrik ditunjukkan dalam segi perpindahan mekanikal daripada 
potensi elektrik yang diaplikasikan. Perpindahan fungsi model matematik tersebut 
dihasilkan bagi mawakili ciri-ciri penggerak. Model getaran yang boleh bergetar pada 
frekuensi penggerak yang diinginkan juga telah dibuat. Model tersebut telah dihasilkan 
dengan identifikasi sistem daripada hasil eksperimen. Mikroskop yang mempunyai 
resolusi tinggi dan juga teknik pemprosesan gambar telah digunakan bagi 
mendapatkan ciri-ciri sistem tersebut. Simulasi telah dijalankan menggunakan Matlab 
& Simulink bagi mengesahkan eksperimen tersebut (Histeresis telah dikurangkan 
sebanyak 90 % dan gerakan juga telah dikurangkan kepada 97 %). Model-model ini 
boleh digunakan untuk menghasilkan pengawal bagi mengawal profil getaran. Selain 
itu, ia juga boleh digunakan untuk gerakan mikro yang diinginkan. 
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